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(54) Anordnung zur Positions-, Winkel- oder Drehzahlbestimmung 



(57) Anordnung zur Bestimmung einer Position, ei- 
nes Winkels und/oder einer Drehzahl mittels eines Sen- 
sors (1), welcher wenigstens eine Sensor- Vollbrucke 
mit zwei Halbbrucken (3,4) aufweist, und mittels eines 
Encoders (2; 11) mit lateral abwechselnden Magnetpo- 
len, wobei bei einer Relativ-Bewegung zwischen Sen- 
sor (1) und Encoder (2; 11) ein sinusformiges Magnet- 



feld den Sensor (1 ) durchstrdmt, so daB diebeiden Halb- 
brucken (3, 4) des Sensors (1 ) je ein sinusformiges Sen- 
sorsignal (V1 , V2) liefem, und wobei aus diesen Signa- 
len mittels Summen bzw. Differenzbildung ein Summen- 
signal (SUM) und ein Differenzsignal (DIFF) gewonnen 
werden, welche zur Bestimmung einer Position, eines 
Winkels und/oder einer Drehzahl ausgewertet werden. 
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Beschreibung 

[0001] Gegenstand der Erfindung ist eine Anordnung zur Bestimmung einer Position, eines Winkels und/oder einer 
Drehzahl. Dabei ist einerseits ein Sensor vorgesehen und andererseits ein magnetisierter Encoder, der uber die Relativ- 
5 Bewegungsrichtung zwischen Sensor und Encoder hin lateral abwechselnde Magnetpole aufweist. Bei einer Relativ- 
bewegung zwischen Sensor und Encoder wird infolge des Magnetfeldes, das den Sensor in sich verandernder GroBe 
durchstromt, der Sensor ausgangsseitig ein Sensorsignal liefem. 

[0002] Eine derartige Anordnung ist aus der deutschen Offenlegungsschrift DE 1 9849613 A1 bekannt. Dort ist als 
Sensor ein magnetoresistiverWinkelsensor vorgesehen, der relativ zu einem magnetischen Korper mit magnetischen 
10 Streifen bewegbar ist. Die Anordnung weist einen magnetisierten Encoder auf , der uber seine Lange in variierendem 
Winkel verlaufende Magnetfeldlinien aufweist. Der Winkel dieser Magnetfeldiinien wird gemessen und daraus die re- 
lative Position zwischen Sensor und dem Encoder ermittelt. 

[0003] Bei dieser Anordnung ist der Sensor als Winkelsensor ausgebildet, da er die Winkel der Magnetfeldlinien 
ermitteln muB. Der Sensor ist magnetoresistiv und muB daher im Bereich der Magnetfeldsattigung arbeiten, um aus- 

15 schlieBlich die Richtung des Magnetfeldes zu ermitteln. Als Sensor sind zwei Sensorvollbrucken vorgesehen. Die 
Anordnung liefert zwei um 90° phasenverschobene Signale; diesbezuglich besteht jedoch die entscheidende Ein- 
schrankung, daB diese Signale zueinander nur dann um 90° verschoben sind, wenn der Abstand der beiden Vollbruk- 
ken zueinander einerseits und die Veranderung der Winkel der Magnetfeldlinien uber die Lange des magnetischen 
Streifens andererseits bestimmte geometrische Verhaltnisse einhalten. Hierin liegt eine wesentliche Einschrankung 

20 der Anwendbarkeit, ebenso wie darin, daB der magnetoresistive Sensor, um ausschlieBiich als Winkelsensor arbeiten 
zu konnen, in der Magnetfeldsattigung arbeiten muB. 

[0004] Es ist Aufgabe der Erfindung, eine Anordnung der eingangs genannten Art anzugeben, welche universell 
einsetzbar ist, bei der also festgelegte geometrische Verhaltnisse zwischen Sensor und Encoder nicht einzuhalten 
sind, und die nicht im Bereich der magnetischen Sattigung arbeiten muB. 

25 [0005] Diese Aufgabe ist erfindungsgemaB durch folgende Merkmale des Patentanspruchs 1 gelost: 

[0006] Anordnung zur Bestimmung einer Position, eines Winkels und/oder einer Drehzahl mittels eines Sensors, 
welcher wenigstens eine Sensor-Vollbrucke mit zwei Halbbrucken aufweist, und mittels eines Encoders mit lateral 
abwechselnden Magnetpolen, wobei bei einer Relativ-Bewegung zwischen Sensor und Encoder ein sinusformiges 
Magnetfeld den Sensor durchstromt, so daB die beiden Halbbrucken des Sensors je ein sinusformiges Sensorsignal 

30 liefern, und wobei aus diesen Signalen mittels Summen bzw. Differenzbildung ein Summensignal und ein Differenzsi- 
gnal gewonnen werden, welche zur Bestimmung einer Position, eines Winkels und/oder einer Drehzahl ausgewertet 
werden. 

[0007] Bei der erfindungsgemaBen Anordnung weist der Sensor wenigstens eine Sensor-Vollbrucke mit zwei Halb- 
brucken auf. Im Regelfail genugt dabei eine Sensor-Vollbrucke. Es ist ferner ein Encoder vorgesehen, der uber die 
35 relative Bewegungsrichtung hin zwischen Sensor und Encoder lateral abwechselnde Magnetpole aufweist. Infolge- 
dessen durchstromt bei einer Relativbewegung zwischen Sensor und Encoder ein sinusformiges Magnetfeld den Sen- 
sor bzw. die beiden Sensorhalb-briicken, die der Sensor aufweist. 

[0008] Somit liefern die beiden Halbbrucken des Sensors je ein sinusformiges Signal V 1 bzw. V 2. Aus diesen 
Signalen wird einerseits ein Summensignal SUM und andererseits ein Differenzsignal DIFF durch Summen bzw. durch 
40 Differenzbildung gewonnen. Diese beiden Signale sind in an sich bekannter Weise zur Bestimmung einer Position, 
eines Winkels oder auch einer Drdizahl einsetzbar. 

[0009] Die Bildung des Summensignals SUM und des Differenzsignals DIFF hat den groBen Vorteil, daB diese beiden 
Signale zueinander immer eine Phasenverschiebung von 90° aufweisen, so daB eine Auswertung dieser Signale zur 
Positions- bzw. Winkelbestimmung auf konventionelle Weise moglich ist. Hierin liegt auch der wesentliche Vorteil ge- 
45 genuber dem Stande derTechnik. Bei der Erfindung mussen keine bestimmten festgelegten geometrische Verhaltnisse 
zwischen dem Abstand der beiden Sensor- Halbbrucken zueinander einerseits und dem Abstand der Magnetpole auf 
dem Encoder zueinander andererseits eingahalten werden. 

[0010] Da der Sensor ferner nicht als Winkelsensor arbeitet, kann er auch auBerhalb seiner Sattigung, also mit 
kleinerem Magnetfeld, betrieben werden. 
so [0011] Mit Hilfe der erfindungsgemaBen Anordnung konnen nicht nur relative Positionen, sondern absolute Positio- 
nen ermittelt werden. Bei Verwendung eines Magnetpolpaares mit der Polpaarbreite X (Encoder) kann mittels eines 
Magnetoresistiven Sensors die momentane absolute Position uber dem Encoder detektiert werden. Bei z.B. einer 
Deaktivierung des Sensorsystems und einer weiteren Aktivierung bleibt die Information uber die aktuelle Position er- 
halten bzw. wird aktualisiert. 

[0012] Fur die Messung einer relativen Position muss der vorherige Zustand bzw, Position gespeichert werden. 
[0013] Fur Encoder mit mehreren Magnetpolpaaren kann weiterhin eine absolute Position ermittelt werden, indem 
z.B. ein Zahler aktiviert wird, der das Uberschreiten von den Obergangen der Magnetpole erfasst und je nach Bewe- 
gungsrichtung entsprechend inkrementiert bzw. dekrementiert. 
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[001 4] Bei einer Auswertung der Position bzw. des Winkeis werden das Summen und das Diflerenzsignal bzw. deren 
Werte ausgewertet. 

[001 5] Bei einer Drehzahlbestimmung genugt es hingegen t wie gemaB einer Ausgestattung der Erfindung nach An- 
spruch 2 vorgesehen ist, eine Bestimmung der Null-Durchgange eines der beiden Oder beider Signale vorzunehmen. 
5 * [0016] Durch eine Auswertung der Nulldurchgange sowoh! des Summensignals wie auch des Differenzsignals ent- 
stehen doppelt soviele Nulldurchgange fur die Drehzalbestimmung wie bei bekannten Losungen. Dies macht beispiels- 
weise eine Verkleinerung des Encoders und eine Haibierung der Anzahl der Magnetpole moglich, wobei die Anzahl 
der Nulldurchgange pro Umdrehung des Encoders gegenuber bekannten Losungen gleichbleibt. 
[001 7] GemaB einer weiteren Ausgestaltung der Erfindung nach Anspruch 3 ist der E ncoder als magnetisierte Ebene 
'10 mit abwechselnden Magnetpblen ausgestaltet. Diese magnetisierte Ebene kann einerseits absolut plan sein, beispiels- 
. t . weise fur die Bestimmung emec Position zwischen der Ebene und dem Sensoi Sie kann aber auch kreisformiggebogen 
sein und dann beispielsweise zur Positions- Oder Drehzahlbestimmung mittels der erfindungsgsmaBen Anordnung 
eingesetzt werden. 

[0018] Wie oben beschrieben, ist eine spezielle Abstimmung zwischen dem Abstand der beiden Sensor-Halbbrucken 
J5 zueinander einerseits und dem Abstand zweier Polpaare auf dem Encoder andererseits nicht erforderiich. Es ist jedoch 
zweckmaBig, wie gemaB einer weiteren Ausgestaltung der Erfindung nach Anspruch 4 vorgesehen ist. den Abstand 
(d1 ) der beiden Sensor-Halbbrucken zueinander kleiner zu wahlen als den Abstand zweier Polpaare auf dem Encoder 
zueinander. 

[0019] Gegebenenfalls kann der Wunsch bestehen, eine Positionsanderung zwischen dem Sensor und dem Encoder 

20 zu erfassen, welche langer ist als der Abstand zweier Polpaare auf dem Encoder zueinander. Dazu ist gemaB einer 
weiteren Ausgestaltung der Erfindung gemaB Anspruch Sein Zahler zum Zahlen der Nulldurchgange des Summsignals 
SUM und/oder des Differenzsignals DIFF vorgesehen. Damit kann neben der Bestimmung der Position bzw. des Win- 
keis anhand des aktuellen Wertes des Summsignals SUM und des Differenzsignals DIFF mittels Zahlen der Nulldurch- 
gange auBerdem die Grobposition ermittelt werden 

25 ' [0020] Wie oben bereits eiiautert, sind Verfahren bekannt, urn aus Sinus- und Kosinussignaien mittels trigonometri- 
, scher Formelnjjie Relativ-Position zwischen Sensor und. Encoder zu ermitteln. 
\ £ * /[Q02TJJ Hjejzu Vann vorteilhaift "eine Arcus-Tangens-Fun'ktion eingesetzt werden, wie gemaB einer weiteren Ausge- 
.v. . , l?* - ■ sta P 9 ^ er E rf'ndunq na^ 'Anspruch 6. vorgesehen ist. 

[0022]*'" Die in die^nl' : Ahspruch angegebenen Formeln machen unter anderem deutlich, daB die beiden Signale SUM 

30 . und DIFF zueinander exalrt .umT^O 0 phasenverschoben sind. Dies bedeutet, daB beispielsweise dann, wenn das 
DIFF-Signal einen Nulldurchgang hat ; im SUM-Signal ein Extremwert auftritt und umgskehrt. Aufgrund dieser Bezie- 
hung der beiden Signale zueinander kann eine unmittelbare Auswertung der beiden Signale mittels einer solchen 
ARCTAN-Funktion erfolgen und somit unmittelbar eine Winkelbestimmung vorgenommen werden. Soli ggf. eine Po- 
sition bestimmt werdenr so wird aus dem Winkel mittels einer iinearen Kennlinie eine Position ermittelt. 

35 [0023] Nachfolgend wird ein Ausfuhrungsbeispiel der Erfindung anhand der Zeichnung naher eriautert. Es zeigen: 

Figur 1 eine erste Form der Ausfuhrungsform der erfindungsgamaBen Anordnung zur Bestimmung einer Position, 
Figur 2 eine zweite Ausfuhrungsform der erfindungsgemaBen Anordnung zur Bestimmung einer Drehzahl, 

40 

Figur 3 ^ die Ausgangssignale der beiden Sensor-Halbbrucken sowie die Summen- und Differenzsignale der Anord- 
nungen gemaB Figur "1 oder Figur 2 und 

Figur 4 eine Darstellung entsprechend Figur 3 mit anderen geometrischen Verhaltnissen der Sensor-Halbbrucken 
is bzw. der Breite der Polpaare und somit einem anderen Phasenverhaitnis zwischen den Signalen V1 und 

V2 der Sensor-Halbbrucken. 

[0024] In Figur 1 ist eine schernatische Darstellung bzw. ein Blockschaltbild einer erfindungsgemaBen Anordnung 
- .e£*i ' n einer ersten Ausfuhrungsform i dargestellt, die zur Bestimmung einer Position bzw. mit geringfugiger Anderung eines 
" so Winkeis geeignet ist. 

[0025] Mittels der Anordnung soli eine relative Position zwischen einem Sensor 1 und einem Encoder 2 ermittelt 
werden. 

[0026] Die Darstellung gemaB Figur 1 zeigt, daB der Encoder 2 in lateraler Richtung wechselnd magnetisiert ist. In 
dieser Richtung folgen aufeinander abwechselnd Polpaare, welche jeweils die Lange eines Winkeis Lambda = 360° 
55 haben. Der Wert von Lambda (X) wird weiter unten zur Berechnung der Position bzw. des Winkeis eingesetzt. 

[0027] Der Sensor 1 und der Encoder 2 sind in Langsrichtung des Encoders 2 relativ zueinander verschiebbar. 
Infolgedessen werden die in der Figur 1 schematisch eingetragenen Magnetfeldlinien den Sensor 1 durchstromen. Bei 
einer Bewegung der beschriebenen Art detektieren zwei Sensor-Halbbrucken 3 bzw. 4 des Sensors 1 das Magnetf eld 
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des Encoders 2, so daB bei einer Bewegung zwischen Sensor 1 und Encoder 2 der Sensor 1 sinusformige. Signale 
liefert. 

[0028] Die beiden Sensor-Haibbrucken 3 und 4, welche jeweils zwei Sensor-Elemente aufweisen, liefern infolge- 
dessen sinusformige Ausgangssignale V1 bzw. V2, die jeweils zwischen den beiden Sensor-Elementen der Sensor- 
5 Halbbrucken 3 und 4 abgegriffen werden. 

[0029] Infolge des oben beschriebenen zeitlichen Verhaltens der Magnetfeldlinien in den beiden Sensor-Halbbruk- 
ken 3 und 4 sind auch die Signale V1 und V2 sinusfdrmig. 

[0030] Die beiden Sensor-Haibbrucken 3 und 4 weisen zueinander einen Abstand von dj auf . 

[0031] Abhangig von dem Wert von d 1 und dem Wert von Lambda weisen die beiden Sensor-Signale V1 und V2 
*0 zueinander eine bestimmte Phasenverschiebung auf. Zur Auswertung dieser Signale mittels trigonometrischer Funk- 

tionen ist es jedoch erforderlich, daB die Sensor-Signale zueinander einen vorgegebenen Winkel, namlich 90°, aus- 

weisen . Dies wiederum bedeutet, daB entweder die magnetische Rasterung auf dem Encoder 2, also der Wert Lambda, 

Oder der Abstand der beiden Halbbrucken 3 und 4 zueinander, also der Wert 6 V bestimmte Werte aufweisen mussen. 

Dafur bestimmte Anwendungen, beispielsweise fur Sensoren in Kraftfahrzeugen fur Antiblockier-systeme, eine solche 
15 Abstimmung nicht moglich bzw. nicht erwiinscht ist, geht die Erfindung einen anderen Weg 3 und wertet die Sensor- 

signale V1 und V2 nicht unmittelbar aus. 

[0032] In der erfindungsgemaBen Anordnung sind daher ein Subtrahierer 5 und ein Addlerer 6 vorgesehen, denen 
jeweils beide Sensorsignale Vt und V2 zugefuhrt werden. Der Subtrahierer 5 bildet aus diesen Signalen ein Differenz- 
signal DIFF; der Addierer 6 bildet aus Ihnen ein Summsignal SUM. 
20 [O033] Diese beiden Signale weisen zueinander einen Phasenversatz von exakt 90° auf und erschlieBen sich daher 
der Auswertung mittels trigonometrischer Funktionen. Diese Auswertung wird in einer Auswertestufe 7 vorgenommen, 
welche ausgangsseitig ein Signal P liefert, welches den Wert der Relativposition zwischen Sensor 1 und Encoder 2 
darstellt. 

[0034] Zur Berechnung eines Wertes fur eine bestimmte Position mittels der Auswertestufe 7 kann vorteilhaft eine 
ARCTAN-Berechnung durchgefuhrt werden. Hierbei wird aus den Signalen SUM und DIFF eine lineare Kennlinie er- 
zeugt, anhand derer sich der momentane Winkel a unmittelbar ermitteln lasst. 

[0035] Fur eine Positionsbestimmung muB der Wert, der sich aufgrund der ARCTAN-Berechnung ergibt (hier der 
Winkel a), entsprechend in eine Lange umgerechnetwerden.Zubeachten istebenfalls, daB die Amplituden der Signale 
SUM und DIFF korrigiert werden mussen. 
30 [O036] Die Berechnung des Winkels a kann nach folgenden Gleichungen vorgenommen werden: 
[0037] Aus den Gleichungen 



DIFF:= V1 - V2 = 2*V0*cos(^Vs»ri( ?t) [1] 



SUM:= V1 + V2 = 2*V0*sin( ^')*sin( ? t - 90°) 



2 / — -~ , [2] 
ergibt sich : 



DIFF 2*V0*cosA*sin(?r) 



tan(a) - ■ - — 2_ 



SUM 2*V0*sin(^-)*sin(?/-90 o ) 



so cos(-^-)*sin(?r) 



lan(?0 • .phi. 

. phi ~p~hT mt ^^ = ^1=0 [3] 
an(i^i)*-cos(?0 tan(-^-) 2 

a = arctan(^20 ) mit c = tan(^) [4] 
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dabei sind 

phi: der Phasenversatz zwischen den Signalen V1 und V2. 
g: der berechnete Winkel, 

VO: die maximale Amplitude der Signale V1 und V2, 
V1 : das Ausgangssignal der ersten Halbbrucke, 
V2: das Ausgangssignal der zweiten Halbbrucke und 
tot: die Kreisgeschwindigkeit der Signale V1 und V2. 

[0038] Diese Gleichungen zeigen unter anderera das beispielsweise das Vorzeichen des Differenzsignals DIFF bei 
einem Vorzeichenwschsel der Phasendifferenz phi unverandert bleibt. Im Gegensatz dazu andert sich das Vorzeichen 
des Summsignals SUM. Weiterhin zeigen diese Formeln, daB die Signale SUM und DIFF zueinander exakt urn 90° 
phasenverschoben sind Nur auf diese Weise ist die relativ einfache Auswertung der Signale mittels der o. a. trigono- 
metrischen Funktionen moglich. 

[0039] Gegebenenfalls kann es wiinschenswert sein, daB der relative Verfahrweg zwischen Sensor 1 und Encoder 
2 in der Darstellung gemaB Figur 1 groBer als Lambda (X) ist. In diesem Fall ist in der Auswertestufe 7 vorteilhaft ein 
Zahler vorgesehen, mittels dessen ermittelt werden kann, an welcher Grobposition sich die beiden zueinander befin- 
den. Die Feinposition wird dann anhand der trigonometrischen Funktion ermittelt. 

[0040] Die Anordnung gemaB Figur 1 kann bei einer entsprechenden geometrischen Ausgestaltung des Sensors 2 
beispielsweise als Ring auch in nahezu unveranderter Weise zur Drehzahlbestimmung eingesetzt werden. Es kann in 
diesem Fall unmittelbar der Winkel Alpha ausgewertet werden und eine Umrechnung des Winkels Alpha mittels einer 
linearen Kennlinie auf einen linearen Verfahrweg ist dann nicht erforderlich. 

[0041 ] In Figur 2 ist eine zweite Ausfuhrungsform der erfindungsgemaBen Anordnung dargestellt, bei der ein Encoder 
11 vorgesehen ist^der im'Prinzip dem Encoder 2 gemaB Figur 1 entspricht, der jedoch ringformig ausgebildet ist. 
[0042] Die Anordnung gemaB Figur 2 ist geringfugig erweitert, urn eine Drehzahimessung zu gestatten. 
[00,43] Abgesehen yon dem Encoder .11 ist die iibrige Anordnung weitgehend identisch mit derjenigen gemaB Figur 
1; insbesondeVe ist der Sensor l.mrt sejneh beiden Sensor-Halbbriicken 3 und 4 gleicKaufgebaut wie in der Anordnung 
[gemajB. •Figur 1.. Auch*' sind in. dieser.'Anbfdnung wieder ein Subtrahierer 5 und ein Addierer 6 vorgesehen, die das 
'Summsighal SUM und das Differenzsignal DIFF liefern. 

[0044] in 'dem Ausfuhrungsbeispiel gemaB Figur 2 werden diese beideri Signale in der Weise ausgewertet, daB sie 
zunachst Komparatoren 12 und 13 zugefiihrt werden, die aus ihnen einfache Rechteck-Signale liefern Diese Rechteck- 
Signale werden mittels einer Stufe 1 4 zur Drehzahlermittlung ausgewertet. Aus den Rechteck-Signalen, die die Kom- 
paratoren 12 und 13 liefern, ist unmittelbar eine Frequenz ermittelbar, die der Frequenz der Null-Durchgange des 
Summsignals SUM und des Differenzsignals DIFF entspricht. Die Stufe 14 zur Drehzahlermittlung zahit diese Null- 
Durchgange pro Zeiteinheit und ermittelt daraus unmittelbar eine Drehzahl, deren Wert als Signal D ausgegeben wird. 
[0045] Die Figuren 3 und 4 zeigen Signalverlaufe uber dem Winkel X, wie sie beispielsweise in der Anordnung gemaB 
Figur 1 oder 2 zur Positions; bzw. Winkelbestimmung auftreten konnen. Dabei entspricht ein wert von X = 360 Grad 
einer Relativbewegung zwischen Sensor 1 und Encoder 2 bzw. 11 um die Lange eines Polpaares der Magnetisierung 
des Encoders 2 bzw. 11 . 

[0046] So zeigt die Figur 3 das Ausgangssignal V1 der ersten Sensor-Halbbriicke 3 der Anordnung gemaB Figur 1 
sowie das Ausgangssignal V2 der zweiten Sensor-Halbbriicke 4. Die Darstellung zeigt : daB diese zueinander keine 
Phasehverschiebung von 90° aufweisen, sondem eine kieinere von etwa 26°. Dies tritt dann auf, wenn der Abstand 
D1 der beiden Sensor-Halbbriicken 3 und 4 zueinander sowie der Wert Lambda der Magnetisierung des Encoders 
nicht bestimmte Verhaltnisse aufweisen. 

[0047] Da die erf indungsgemaBe Anordnung gerade auf diese Abstimmung verzichten mochte.. werden das Summ- 
signal SUM und das Differenzsignal DIFF erzeugt, die in der Figur ebenfalls eingetragen sind. Die Figur zeigt, daB 
diese beiden Signale zueinander eine Phasenverschiebung von 90° aufweisen und sich somit unmittelbar einer trigo- 
nometrischen Auswertung erschlieBen. 

- [0048] _jn Figur 4 findet sich eine Darstellung entsprechend Figur 3, jedoch betragt hier aufgrund anderer geometri- 
s'cher Verhaitnisse "der Wert D1 bzw. Lambda, der Phasenversatz zwischen den Signalen V1 und V2 etwa 54°. Auch 
hier betragt jedoch der Phasenversatz zwischen dem Summsignal SUM und dem Differenzsignal DIFF wiederum 90°. 
[0049] Die Darsteliungen gemaB der Figuren 3 und 4 zeigen somit, daB eine genaue Abstimmung der Werte D1 und 
Lambda zueinander nicht erforderlich ist; vielmehr ist eine Auswertung uber die Bildung des Summsignals SUM und 
des Differenzsignals DIFF, die zueinander immer eine Phasenverschiebung von 90° haben, gemaB der erfindungsge- 
maBen Anordnung dennoch moglich. 

[0050] Die Figuren 3 und 4 zeigen auBerdem, daB bei einer Drehzahlbestimmung mittels der Anordnung nach Figur 
2 pro Umdrehung des Encoders 11 bei einer Auswertung der Nulldurchgangs sowohl des Summensignals SUM wie 
auch des Differenzsignals DIFF doppelt so viele Nulldurchgange fur die Drehzahlbestimmung wie bei bekannten L6- 
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sungen auftreten. Dies macht beispielsweise eine Verkleinerung des Encoders 1 1 und eine Halbierung der Anzahl der 
Magnetpole moglich, wobei die Anzahl der Nulldurchgangs pro Umdrehung des Encoders verglichen mit bekannten 
Losungen gleich bleibt. 



PatentansprUche 

1 . Anordnung zur Bestimmung einer Position, eines Winkels und/oder einer Drehzahl mittels eines Sensors (1 ), wel- 
cher wenigstens eine Sensor- Vollbrucke mit zwei Halbbrucken (3, 4) aufweist, und mittels eines Encoders (2; 11 ) 
mit lateral abwechselnden Magnetpolen, wobei bei einer Relativ-Bewegung zwischen Sensor (1) und Encoder (2; 
11) ein sinusformiges Magnetfeld den Sensor (1 ) durchstromt, so daB dio beiden Halbbrucken (3, 4) des Sensors 
(1 ) je ein sinusformiges Sensorsignal (V1 , V2) liefem, und wobei aus diesen Signalen mittels Summen bzw. Dif- 
ferenzbildung ein Summensignal (SUM) und ein Differenzsignat (DIFF) gswonnen werden, welche zur Bestimmung 
einer Position, eines Winkels und/oder einer Drehzahl ausgewertet werden. 



2. Anordnung nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet 

daB eine Drehzahlbestimmung mittels Mitteln (14) zur Bestimmung der Nulldurchg&nge des Summensignals SUM 
und/oder des Differenzsignals DIFF vorgenommen wird. 



3. Anordnung nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, 

daB als Encoder (2; 11) eine magnetisierte Ebene mit abwechselnden Magnetpolen eingesetzt wird. 

4. Anordnung nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet 

daB der Abstand (d,) der beiden Sensor-Halbbriicken (3, 4) zueinander kleiner ist als die Lange (X) eines Poipaares 
des Encoders (2; 11). 

5. Anordnung nach Anspruch 1, 
dadurch gekennzeichnet, 

daB ein Zahler zum Zahlen vorzugsweise der Nulldurchgange des Summensignals SUM und/oder des Differenz- 
signals DIFF vorgesehen ist, so daB eine Bestimmung der Position Ciber eine Relativbewegung zwischen Sensor 
und Encoder erfolgen kann, die langer als die Lange (X) eines Poipaares des Encoders ist. 



6. Anordnung nach Anspruch 1 , 
dadurch gekennzeichnet, 

daB die Anordnung zur Berechnung eines Wertes einer Position Oder eines Winkels mittels einer ARCTAN-Be- 
rechnung eine lineare Kennlinie erzeugt, aus der der Wert bestimmt wird, wobei die ARCTAN-Berechnung nach 
folgenden Gleichungen erfolgt: 
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DJFF 2 * VO * cos(^y-) * sin( ? 0 

tanicu = = -r= 

SUM 2 * V ()*sin( -^-)* sin( ? / -90°) 



10 cos(^)*sin(?f) 



o ' ^ -tan(?r) - , ... ,phi, M 
frz-r = — nut tan( - — ) = const. = c [3 J 



a = a rctan( " tan ( ? Q ) m/7 c = tan( fif?) [4] 



wobei sind: 



a: der berechnete Winkel. 

VO: die maximale Amplitude der Signale V1 und V2, 
V1 : das Ausgangssignal der ersten Halbbrucke, 
V2: das Ausgangssignal der zweiten Halbbrucke 
25 phi: der Phasenversatz zwischen den Signalen V1 und V2 und 

^ . tat: die Kreisgeschwindigkeit der Signale V1 undV2. 
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